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(1) ᖹᡂ 25ᖺ 4᭶ 16᪥࡟ḟୡ௦ᢏ⾡◊✲ᡤ࡟࠾࠸࡚➨ 1ᅇඛ➃ࣟ࣎ࢵࢺᕤᏛ◊✲ࢭࣥࢱ࣮
఍㆟ࡀ㛤ദࡉࢀࡓ㸬఍㆟࡟Ꮫෆ◊✲ຓᡂࡢ᥇ᢥ࡜௒ᚋࡢ㐍ࡵ᪉㔪ࢆỴࡵࡓ㸬
(2) ᖹᡂ 25 ᖺ 6 ᭶ 1 ᪥࡟➨ 1 ᅇ་ᕤ㐃ᦠࣉࣟࢪ࢙ࢡࢺ఍㆟ࡀ኱㜰ᮏ㒊࢟ࣕࣥࣃࢫ࡛㛤ദࡉ
ࢀࡓ㸬
(3) ᖹᡂ 25 ᖺ 11 ᭶ 8 ᪥࡟➨ 2ᅇ་ᕤ㐃ᦠࣉࣟࢪ࢙ࢡࢺ఍㆟ࡀ㏆␥኱Ꮫ་Ꮫ㒊㸦⊃ᒣ࢟ࣕ
ࣥࣃࢫ㸧㛤࠿ࢀࡓ㸬
(4) ᖹᡂ 26ᖺ 2᭶ 24᪥➨ 2ᅇඛ➃ࣟ࣎ࢵࢺᕤᏛ◊✲ࢭࣥࢱ࣮఍㆟ࡀ㛤ദࡉࢀࡓ㸬఍㆟࡟࠾
࠸࡚➨ 3ᅇ་ᕤ㐃ᦠ PJ఍㆟ࡢ‽ഛ࡜◊✲ࢥࣥࢭࣉࢺࡢᥦ᱌ࢆ᳨ウࡋࡓ㸬
(5) ᖹᡂ 26 ᖺ 3 ᭶ 1 ᪥࡟➨ 3 ᅇ་ᕤ㐃ᦠࣉࣟࢪ࢙ࢡࢺ఍㆟ࡀᕤᏛ㒊㸦ᗈᓥ࢟ࣕࣥࣃࢫ㸧࡛
㛤ദࡉࢀࡓ㸬
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1) 㯤 ೺㸪͆ ᖹᡂ 25 ᖺᗘ⏘Ꮫᐁࡃࡿࡲᗙ஺ὶ఍㸦ࡃࢀ⏘ᴗ᣺⯆ࢭࣥࢱ࣮㸧͇㸪ࣃࢿࣜࢫࢺ㸪
2013.9.25 
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